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Sobre a OBR Automacao

Com o objetivo de ampliar nosso portfélio e atender as demandas com
exceléncia, a OBR Automacdo ¢ uma empresa especializada na distribuigao de
produtos voltados para a automacdo de equipamentos. Contamos com uma
equipe técnica altamente qualificada e um suporte dedicado, fornecendo
produtos de alta qualidade, como motores de passo, easy-servos e comandos
CNC. Nosso foco principal ¢ impulsionar a produtividade e eficiéncia dos
processos industriais.

Estamos comprometidos com a inovagao continua, buscando estar na vanguarda
das ultimas tendéncias tecnologicas. Com uma visdo voltada para o futuro,
estamos prontos para ser seu parceiro confiavel, oferecendo expertise e
conhecimento consolidado para atender as suas necessidades especificas. Na
OBR Automacao, acreditamos em construir relacionamentos de longo prazo
com nossos clientes, fornecendo solugdes personalizadas e confidveis para a
automacao de seus equipamentos.

Ao escolher a OBR Automacao como seu fornecedor, vocé terd acesso a uma
ampla gama de produtos de alta qualidade, suporte técnico especializado e um
compromisso inabaldvel com sua satisfacdo. Estamos prontos para enfrentar os
desafios da automacdo industrial junto com vocé€, proporcionando solugdes
inovadoras que impulsionardo o sucesso de seus projetos.



OBRYAutomagéo

L. INErOAUCAO.cccceeeeeeeeeeeeeennnnsssssssnsceceeesssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssane 5
2. CaracteriStiCaS.....ccoorrrrrsaneeeeccsssssssanssseesssssssssssssssssssssssssssssssssssssssne 6
3. Caracteristicas elétricas, de ambiente, e mecanicas.......cccceeeeveeee 7
3.1 Caracteristicas EICtricas.........cccoeevvviiiiieiiiiiiiiiiieee e, 7
3.2 Parametros de utilizacao no ambiente...........ccceevvveveerieieneeenen.... 7
3.3 Desenhos técnicos € dimensdes mecanicas..........cc.veeeeeeeeeennnene. 8
4. LIigACA0 fISICA..ccerrrrurrierssrsanrecssssnnrecsssssassesssssssssasssssssssssssssassssssssnnanes 9
4.1 L12aG0 NPN....ooiiiiiiiiiiiieeee e e 9
4.2 TAgaCA0 PNP....ooiiiiieeeeeee e 10
4.3 Ligacao Diferencial..........ccccceeevviiiiiiiiiiiiiieeciee e, 11
4.4 Ligacao das saidas.........cccceeevvieeiiiiiiiiee e 12
5. Cabos de encoder e ESpecificacies......ccoueerecesvcnnerccsssnernccscnnenes 13
6. Interface do driver.....eeeeeeeeeeeeeeeeiiiiiiiiiiiieiieccsssssssssssssssssssssssenne 13
6.1 Entrada de alimentacao ¢ das fases do motor................c.......... 13
6.2 Entrada do ENncCoder...........cooooimiiiiiiiiiieceeeeeee e 14
6.3 Pinos da Porta de Controle............ccceeeveeiiiiieciiiiiieieeeeeeee, 14
8. Indicacao de status € alarme..........ccceeeeeeeencecccerneenenccccessnsssnscccces 15
9. SelecAn dos DIPS......iiiiiiiiiiircnnrennnnensessssssessssssssssssssssesssessssssssses 16
10. APlICACAO. . ctterrrereeenreeneeieeiiiiieteeeeescssssssssssssssssssssssssssssssssssssssnsansans 17
10.1 Perfil de movIimento..........cccceeeuvveeeeecciiiee e 17
10.2 Controle de malha fechada...............ccccoovviiiiiiiniiii s 18
11. Instalacao de software e configuracoes de parametros........... 19

12. Tabela de configuracio de parametros......ccoeeeeeescneeeccnercssnnene 27



OBRYAutomagéo

1.Introducao

O Manual Técnico do Driver MPS-HSS860 para Easy Servo ¢ um guia
completo que explora as funcionalidades avangadas deste driver de automacao
industrial. Projetado para motores Easy Servo, o MPS-HSS860 oferece controle
preciso e eficiente de movimento, gragas a sua tecnologia de malha fechada.
Com suporte ao protocolo Modbus RTU 232, os usuarios podem configurar
facilmente os parametros de ganho e personalizar o desempenho do motor. O
manual abrange a instalacdo correta, configuracdo de pardmetros, operacao
adequada e solu¢do de problemas, fornecendo todas as informagdes necessarias
para maximizar a eficiéncia do motor Easy Servo com o driver MPS-HSS860.

Aproveite este manual técnico como um recurso indispensdvel para obter um
desempenho otimizado do motor Easy Servo em suas aplicacdes industriais.
Com o driver MPS-HSS860, vocé terd controle preciso e eficiente de
movimento. Siga as instru¢des fornecidas no manual para uma instalacao
correta, configuracdo adequada e operagdo sem problemas do driver

MPS-HSS860.
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2. Caracteristicas

Caracteristicas Gerais Descricao
Processador inteligente Chip DSP dedicado de 32 bits
Modo de trabalho versatil Controle vetorial de malha fechada e

PID convencional em malha aberta.

Controle de torque apurado Adaptacdo a varias condigoes de carga
mecanica através de um PID apurado de
controle vetorial da corrente.

Ampla faixa de frequéncia Entrada de pulso simples e
duplo(diferencial) até 200 kHz

Resolugao de trabalho Suporta 15 subdivisdes de resolucao e

pode ser configurado com um valor
personalizado via software.

Sistema de alarme diversificado Protecdes contra sobrecorrente,

sobretensao e tolerancia da posi¢ao

Ampla faixa de tensdo Permite altas faixas de alimentacgao,
tanto de corrente continua quanto
alternada, aumentando a poténcia e
desempenho do motor.

Protocolo Modbus RTU em RS232 Possui um software para realizar a

parametrizagdo e dar comandos de
posi¢do e movimentagdo para 0 motor.

Saidas sinalizadoras Possui duas saidas optoacopladas, uma
para sinalizag¢ao de alarme (ALM) ¢
outra para término de posicao ou
liberagdo de freio(PEND).
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3. Caracteristicas elétricas, de ambiente, e mecanicas

3.1 Caracteristicas Elétricas

Alimentacao 20~80 VAC ou 30~110 VDC

Corrente de saida Pico de 8A (varia conforme a carga)

Corrente de entrada de sinal

7 ~20mA

Frequéncia

0 ~200kHz

Motores compativeis

4,5 N.m, 8 N.m, 12 N.m

Resolugao do encoder

1000 PPR

Isolagdo dielétrica

>= 500 MQ

3.2 Parametros de utilizacao no ambiente

Método de resfriamento

Refrigeracdo por ventoinha e dissipador de aluminio

Ambientes de uso

Grau de protecao P20

Evitar po, 0leo e etc.

Temperatura de trabalho

-10°C ~ 50°C

Umidade 40% ~ 90%
Vibragao 5,9 m/s? Max.
Temperatura de estocagem -20°C ~ 65°C
Peso 560g
Cabos AWGI8 até 20m
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3.3 Desenhos técnicos e dimensdes mecanicas
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Imagem 1 - desenho técnico do driver
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4. Ligacao fisica

4.1 Ligagao NPN

Cabo blindado Par trancado
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Controlador NPN COM- Driver MPS-HSS860

Imagem 2 - Diagrama de ligagdo com sinal NPN
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4.2 Ligagao PNP

Cabo blindado Par trancado
s /ﬁu L+
— MA—AT TR
Sinal Transistor PNP Pulso roy Pulso
|
! PUL- W)
: | U S~
| |
: : GND
| | DIR+ AN TN
Sinal Transistor PNP Diregéo_ﬁ | | Diregéo
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Vo DIR- N
T ~——

-
o

4| 5~24vDC

Controlador PNP com+ Driver MPS-HSS860

Imagem 3 - Diagrama de ligagdo com sinal PNP
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4.3 Ligacgao Diferencial

Cabo blindado Par trancgado
\\
Pulso - L /WL+ AN TN
I ",‘ Pulso
! | Y
Pulso + o PUL- N
|I Y
| : 1
L GND
Diregéo - L DIR+ TN
AAVAY,
" : Direcéo
Direcdo + 11 : DIR- N
.\ —
GND
Controlador de Sinal Diferencial )
Driver MPS-HSS860
S5V~24V

Imagem 3 - Diagrama de ligag¢@o com sinal diferencial
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4.4 Ligagao das saidas

Nota: conectar um dicdo
flyback caso haja uma
carca indutiva conectada

|
PEND+ By

+
-
i e
—-0\02_ — 5V~24V
) PEND- —10 -
ALM + I':I
+
1_O_\Or_ p—
— 2 — 5V~24V
3 —
W ALM- —10 -

Driver MPS-HSS860

Imagem 4 - ligacdo das saidas
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5. Cabos de encoder e Especificacoes

Especificacoes

Descricao

Comprimento do Cabo

Padrdo 12m (podendo ser personalizado conforme a
necessidade do cliente) e maximo de 25m.

Cabo e Conector

Cabo com malha e conector DB15 blindado.

Vias 6 vias, EA+, EA-, EB+, EB-, 5V e 0V
Canais 2 canais, Ac¢ B
Resolucao 1000 PPR (4000 linhas se somar as fases)

6. Interface do driver

6.1 Entrada de alimentagao e das fases do motor

Numero do Simbolo Descrigao Cor
Terminal
1 A+ Fase A+ do motor Vermelho
2 A- Fase A+ do motor Verde
3 B+ Fase A+ do motor Amarelo
4 B- Fase A+ do motor Azul
5 AC1(GND) Entrada de VAC 20~80V ou
alimentagao VDC 30~110V
6 AC2(VCC)
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6.2 Entrada do Encoder
Numero do Simbolo Nome Descrigao
Terminal (cor do cabo)

1 EB+ Entrada positiva da fase B do encoder Amarelo
2 EB- Entrada negativa da fase B do encoder Verde
3 EA+ Entrada positiva da fase A do encoder Preto
4 EA- Entrada negativa da fase A do encoder Azul
5 VCC Fonte interna (+5V) Vermelho
6 GND Fonte interna (0V) Branco

Se a alimentac¢ao do encoder for conectada errada, pode danificar o driver ou o encoder.

6.3 Pinos da Porta de Controle

Numero do Terminal Simbolo Descricao

1 PUL+ Suportam sinal de 5~24VDC.

2 PUL-

3 DIR+

4 DIR-

5 ENA+

6 ENA-

7 PEND+ Quando o motor completa o

posicionamento solicitado, fecha o

8 PEND- circuito emitindo um sinal.

9 ALM+ Quando o motor ou o driver apresentam
alguma falha, esta saida fecha o circuito

10 ALM- emitindo um sinal.
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8. Indicacao de status e alarme

Prioridade Ciclo do led (3 segundos de ciclo) Descricao Correcao/acao
1° (9 (Verde intermitente) Driver Pronto para rodar.
Habilitado
2° () (Vermelho intermitente) Driver Acionar 0 “ENA” para
Desabilitado habilitar o driver.
2° () (Pisca uma vez) Sobrecorrente Verificar a existéncia de
ou curto entre as fases, e
curto-circuito | aumentar o valor de corrente
nas fases de saida(caso ja esteja no
maximo, aumentar o tempo
de aceleracao/desaceleragao
ou reconsiderar
dimensionamento).
2° C X ) (Pisca duas vezes) Sobretensdo | Verificar a tensdo de entrada
(se esta dentro do valor
permitido pelo driver)
3° 0000000 (Pisca sete | Tolerdncia de Verificar o parametro de

vezes)

perda de
passos

tolerancia e as rampas de
aceleragdo/desaceleracao
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9. Selecao dos DIPS

SW1: Selecao do motor: ON = motor de 8N.m ou 4N.m, OFF = Motor 12N.m
SW2: Sentido da rotacao. ON = CW, OFF = CCW

Passo/Resolucao SW3 SW4 SW5 SW6
Padrao (400) on on on on
800 off on on on
1600 on off on on
3200 off off on on
6400 on on off on
12800 off on off on
25600 on off off on
51200 off off off on
1000 on on on off
2000 off on on off
4000 on off on off
5000 off off on off
8000 on on off off
10000 off on off off
20000 on off off off
40000 off off off off

A Resolugao padrao ¢ de 400 PPR, porém pode ser modificada pelos dips ou via software.
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10. Aplicacao

Adequado para todos os tipos de equipamentos e instrumentos de automagao de
pequeno e médio porte, como robds industriais, maquinas té€xteis, maquinas de
costura industriais especiais, maquinas de decapagem de fios, maquinas de
marcacao, dispensadores, maquinas de corte, fotocomposicdo a laser, plotters,
maquinas-ferramentas CNC, maquinas de gravacdo, equipamentos de
montagem automatica, etc.

10.1 Perfil de movimento

A curva de movimento trapezoidal ¢ utilizada no controle de motores,
caracterizado por curvas de aceleragdo e desaceleragao lineares. Esse perfil cria
uma transi¢ao suave e controlada entre velocidades, formando um grafico
trapezoidal de velocidade. A curva trapezoidal permite um controle preciso do
deslocamento ¢ da velocidade do motor, minimizando oscilagdes e perdas de
passo.

Velocidade

30 mm/{s
20 mm/s
10 mm/s

0 mm/s : : Tempo
to Aceleragao t Velocidade max. 2 Desaceleragéo B

imagem 5 - Grafico de movimento ideal para motores de passo
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Além disso, ¢ importante destacar que a curva de movimento trapezoidal

também ¢ aplicada nas inversdes do sentido de rotagao do motor. Durante as
rampas de desacelera¢do, o campo magnético do rotor comanda o do estator,
seguindo o principio de um gerador. Esse processo resulta em um retorno de

energia para a alimentagdo, conhecido como energia regenerativa.

Velocidade

30 mm/s
20 mm/s

10 mm/s

0 mm/s

-10 mm/s

-20 mm/s

-30 mm/s Tempo
to t1 t2 0 t3 td t5

Aceleragao Velocidade max. Desaceleragdo/Aceleragdo Velocidade max. Desaceleragio

imagem 6 - inversdo no sentido de rotagdo

10.2 Controle de malha fechada

O controle em malha fechada ¢ um método de controle que utiliza feedback
constante do sistema para realizar ajustes e atingir um objetivo desejado. Com
base em medi¢des em tempo real e comparagao com um valor de referéncia, um
controlador toma decisdes e gera sinais de controle para corrigir desvios e

manter o sistema em conformidade.
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Comparagao de valores
(taxa de erro)

Referéncia de posicdo Posicdo real

Driver — Easy-Servo >

+

Feedback do encoder

Imagem 7 - Controle de malha fechada

Esse tipo de controle oferece maior precisdo, estabilidade e capacidade de
adaptagdo, sendo amplamente utilizado em automacao industrial, robdtica e

outras aplicagdes que exigem controle preciso e confiavel.

11. Instalacao de software e configuracoes de
parametros

abordaremos o passo a passo da aplicagdo do software do driver, permitindo a
modificacdo dos ganhos ¢ pardmetros essenciais através da comunicagao 232.
Voce tera controle total sobre as configura¢des do driver, ajustando-as de forma

precisa para otimizar o desempenho dos motores em suas aplicagdes industriais.

Segue abaixo o passo a passo:
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(1). Conecte o HSS860 e o computador através do cabo serial RS232(de sua
preferéncia e que ja possua os drivers de comunicagdo), abra a

pasta ESS e clique duas vezes em “ESS ProTuner.exe”.

m closed loop motor software (1).rar (faltando somente 12 dias para comprar uma licenga)

Arquive Comandos Ferramentas

Adicionar Extrair Para  Testar

Excluir

Opgdes  Ajuda

N @

Localizar Assistente  Informagdes

Antivirus  Comentarios  Protecdo SFEX

66
e —

T |m closed loop moter software (1).rar\ES5 - Arquive RAR, tamanho descomprimide 394.520 bytes

-

Nome Tamanho  Comprimide  Tipe Modificado CRC32
. Pasta de arquivos

companylogo.jpg 15.283 14,339 Arquivo JPG 14/02/2019 03:46 BBF2AZC4
D ESS ProTuner.exe.config 144 122 Arquivo CONFIG 14/02/201913:31  EGADSOCE
[ €55 ProTuner.pdb 77312 11.709  Arquivo PDB 08/03/2019 06:47 F89EBTSF

ESS ProTuner.vshost.exe 11.600 6,189 Aplicativo 08/03/2019 06:44  50F47453

D ESS ProTuner.vshost.exe.config 144 122 Arguivo CONFIG 14/02/201913:31  EBADSOCE
D E55 ProTunerwvshost.exe.manifest 490 285  Arquive MANIFEST  09/03/2016 02:48 266BBICE
[WESS ProTuner-En.exe €= 49,664 14125  Aplicativo 09/03/201902:05 FDE1101E
ESS ProTuner-9737 .exe 47616 13888  Aplicativo 03/03/201902:03 41F09783

[%] NModbus4.dil 75.776 28904  Extensdo de aplica.. 14/02/2019 1404 47132067

e NMeodbusdxml 116.491 10071 Microsoft Edge HT...  14/02/2019 14:04 15578CA2

Imagem 8 - Pasta onde se encontra o software

(2). Selecione o numero da porta serial no software e clique em “Open Serial

Port” para detectar a porta utilizada (verifique a imagem abaixo).
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& ESS ProTuner

Serial port setup

Serial port number

COMs w

baud rate(38400.8.1.1)

33400 e

File operation

Open Serial Port
Open file
Save file

Parameter Settings

Motion control

/ Parameter Settings

Driver Model

Cpen Loop
Closed Loop

Mator Type
Current Loop Kp
Current Loop Ki

Position Loop Kp

Speed Loop Kp
Speed Loop Ki

Defaut Number
of pulses per

ncoder Resolution

Tracking emor
alam threshold

Opendoop holding
cumrent

Closeddoop heolding
cument

Pulse command
filtering time
Enabling level
polarity

Fault Output
Level Polarity

Input Pulse Mode

Effective edge of
pulse

Functional Selection

of PEND

PEND output level
polarity

Mation contral
Motor:86.60.57 42 Acceleration
(HOpen Loop, 1Closed Loop P EE T

MNo Meed To Amend Maximum speed

Read Only Total Pulse Number of
Target Travel

Read Only Position mode

01000 Absolute position

01000 Intemal Pulse State

0300

200765535

200720000

4065535

0~80 uint:100mA

0780 uint:100mA

0~600 unit:50us

(-When the optocoupleris on, Enabled 1-When
the optocoupler is off, Enabled

(-valid, Optocoupler conduction
1-valid, Optocoupleris not conduction

0-PUL/DIR.1CW/CCW

(-Rising edge. 1-Falling edge
Hnplace output ~ 1-Brake
output

(-valid. Optocoupler conduction
1-valid, Optocoupleris not conduction

Imagem 9 - Interface inicial completa do software

0~2"3-1 uintpulsess”2
072"31-1 uint pulse/s"2
-2"3172"31-1 uint pulse/s
-2"3172"31-1 uint pulse
(Hncrement, 1-Absolutely
uint;pulse

1-IntemalPulse is completed, (Hntemal
Pulse iz not completed

OBR. Automagao

(3). Clique em "Read Parameters" para ler os parametros atuais do driver. Os

dados do driver serdo mostrados no software conforme a imagem abaixo.
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Parameter Settings

Read parameters

Down pass parameters

Save parameters

Factory Default

Open monitoring

Motion control

Fixed length motion

Continuous motion

Deceleration stop

Stop immediately

of pulses per

/ -ncoder Resolution

Tracking emor
alarm threshold

Open-oop holding
cument

Closed4oop holding
cumrent

Pulse command

filtering time
Enabling level
polarity

Fault Output

Level Polarity

Input Pulse Mode
Hffective edge of
pulse

Functional Selection
of PEND

PEND output level
polarity

4000

1000

-

=]

(=]

0

e

20020000

40~65535

0780 uint:100mA

0~80 uint:100mA

0~600 unit:50us

0-When the optocoupler is on, Enabled 1-When
the optocoupler is off, Enabled

(-valid, Optocoupler conduction
1-valid, Optocoupler is not conduction

0-PUL/DIR,1CW/CCW

(-Rising edge.1-Falling edge
(Hinplace output  1-Brake
output

D-valid, Optocoupler conduction
1-valid, Optocoupler is not conduction

Imagem 10 - Zoom na parte inferior esquerda para executar o botdo “Read Parameters”

(4) Apdés modificar os pardmetros, enviar estas modificacdoes para o driver

através do botdo “Save parameters”, ou clicar na tecla “Enter” do teclado logo

apos digitar o valor na caixa do parametro. Conforme imagem abaixo.
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Parameter Settings Sl
sncoder Resolution 4000 20020000
Fead parameters
Tracking emor -
D alarm threghold LLLY 40765533
own pass parameters
Lot (] 0~80 uint:100mA
Save parameters ‘ _
Eu"rfeﬁ““p holding g 0~80 uint: 100mA
Factory Default
Pulze command ]
filtering time 60 07600 unit:50us
Open menitoring Enabling level 1 0-When the optocoupler is on, Enabled 1-When
polarity the aptocoupler is off, Enabled
Mation contrel Fault Output 0 (valid, Optocoupler conduction
Lewvel Palarity T-valid, Optocoupler is not conduction
Fixed length mation
Input Pulse Mode 0 O-PUL/DIR1-CW/CCW
L o Ej:give e 0 0-Rising edge,1-Falling edge
) Functional Selection (Hnplace output  1-Brake
Deceleration stop of PEND 0 itad
PEMD autput level 0 (~valid, Optocoupler conduction

Stop immediatehy polarity

1-valid, Optocoupler is not conduction

Imagem 11 - Area para salvar os pardmetros

(5) Para restaurar as configuracdes de fabrica do driver, basta apenas clicar no botao

“Factory Default”. E para salvar a configura¢do dos parametros setados, “Save File”.

File operation

Close Serial Port

Open file

Sawve file

Imagem 12 - Local para salvar os pardmetros em um arquivo
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(6) Ao clicar no botao “Opening monitoring”, abrimos uma nova janela com as

caracteristicas do driver. (Imagem abaixo)

B8 Monitor

Maonitor Parameter

Position emor 319 pluse Scan Cycle
Speed Feedback 0 pm 1000 ms
Speed setting 0 pm
Start Monitor
Cument setting 7955 mA
Busbar voltage 20 W

Number of pulses per 40000
revalution

Imagem 13 - Monitor de parametros em tempo real

(7) Para monitorar os valores de corrente, tensao, velocidade do motor, clique
no botdo “Start monitor”, e para fechar clique em “Close Monitor”

Monitor Farameter

Position emor 119 pluse Scan Cycle
Speed Feedback O pm 1000 ms
Speed setting 0 rpm
Cument setting Fo55 mA
Busbar voltage 20 W

Number of pulses per  4nn0n Close Monitor

revolution

Imagem 14 - Monitor de pardmetros em tempo real
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(8) Para o controle da movimentacao do motor através do software, nds temos
na parte superior direita uma se¢do separada “Motion Control” com as
seguintes opcoes de parametros:

Motion control

Acceleration 6400

Deceleration 5400

Maximum speed 1600

Total Pulse Number of
Target Travel 3200

Postion mode 0

Absolute position 0

Intemal Pulse State 1

Notas:

072°31-1unt pukse/s”2 > l.rampa de aceleragéo e desaceleragio

0~2"31-1 uint pulse/s™2 " no movimento trapezoidal

2"31~2"31-1 uint pulse/s P 2. Velocidade maxima trapezoidal.
-2"3172"31-1uintpulse =3 3.Valor da disténcia para a movimentagao
OHncrement, 1-Absolutely 3y 4. Modo de referéncia para o posicionamento

uintpuise = 3. Posiciio absoluta atual do motor.

1-IntemalPulse is completed, 0-Intemal
Pulse is not completed =3 6. Sinalizagdo de término de movimento

imagem 15 - Sec¢do de pardmetros de controle de movimento

1. Parametros relacionados as rampas de aceleragcdo/desaceleracao,

conforme o grafico de velocidade trapezoidal no capitulo 10, tendo sua

unidade em Pulsos / segundo *.

2. O valor da velocidade maxima que o motor ira atingir durante o percurso

do movimento, conforme o grafico de velocidade trapezoidal no capitulo

10, tendo sua unidade em Pulsos / segundo.

3. A distancia que o motor ira percorrer em pulsos.
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4. Modo de referéncia para a movimenta¢ao do motor, podendo ser
incremental ( leva em conta sempre a posi¢ao atual do motor, ndo possui
um “zero”). Ou podendo ser absoluto (Leva em consideracdo a posicao

zero da circunferéncia do motor, ¢ os nimeros pulsos sao posi¢oes fixas).

5. Posicao atual do motor na referéncia absoluta, levando em conta a

resolugdo setada. (Funciona apenas no modo de posi¢cao absoluto).

6. Sinal digital de término de movimento, quando o valor estd em “1” quer
dizer que o motor terminou 0 movimento e esta esperando o proximo,
quando estiver em “0” quer dizer que o motor ainda est4 terminando o

ultimo movimento solicitado.

(9) Na parte inferior esquerda, podemos controlar o movimento do motor
configurado nos parametros acima:

Motion control
Fixed length motion % |.Inicia movimento de comprimento tixo.
Conliruious molion > 2. Inicia 0 movimento apenas de velocidade,
igual motor DC convencional.
Deceleration stop <2 3.Para o movimento pela desaceleragao.
Stop immediately 2 4. Para o movimento de forma imediata

Imagem 16 - Se¢ao de comando do controle de movimento



OBRYAutomagéo

Notas:
1. Ao clicar no botao “fixed length motion”, o motor ira iniciar o

movimento fixo com base nos dados parametrizados na secao anterior.

2. O botao “Continuous Motion” fard com que o motor inicie um
movimento sem referéncia de posicdo, apenas de velocidade, tal como um
motor DC convencional ( o valor de velocidade negativo ¢ utilizado

para fazer com que o motor gire no sentido contrario).

3. O botdo “Deceleration stop” faz com que o motor para o seu movimento
atual, independentemente de ser com posicao fixa ou de velocidade
continua, com base na rampa de desaceleracao pré-setada nos parametros

de movimentos.

4. O botao “Stop immediately” faz com que o motor pare seu movimento
com a menor rampa de desaceleracdo possivel, semelhante a uma parada

de emergéncia.



OBRYAutomagéo

12. Tabela de configuracao de parametros

No. Funcao Descricao da Alcance Valor Notas
Funcao de valores | Padrao
0 Modelo do Leitura apenas 86,60,57,4 Identifica¢dao automatica
Driver 2
1 Modo de 0-Malha aberta 0-1 1 No modo de malha aberta,
controle de 1-Malha fechada defina
malha a corrente do motor com o
parametro 11, o valor da
corrente de reten¢ao de malha
aberta. No modo de circuito
fechado, a corrente é
ajustado automaticamente de
acordo com a carga.
2 Tipo de motor Leitura apenas 0-2 0 Leitura apenas
3 Ganho Leitura apenas 0-1000 300 Leitura apenas
proporcional
Kp do loop da
corrente
4 | Ganho integral Leitura apenas Leitura apenas
Ki do loop da
corrente
5 Ganho 0-1000 300 Quanto maior o valor, maior o
proporcional ganho. Porém, se o valor for
Kp do loop de muito alto, pode causar
posicao oscilacdo exacerbada e

ultrapassar o nivel controlado.
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6 Ganho 0-1000 400 | Dependendo da carga utilizada,
proporcional vocé pode ajustd-la com este
Kp do loop de parametro para um melhor
velocidade aproveitamento do motor.
7 | Ganho integral 0-300 80 Quanto maior o valor, maior o
Ki do loop de ganho. Porém, se o valor for
velocidade muito alto, pode causar
oscilacdo exacerbada e
ultrapassar o nivel controlado.
8 O numero de 200-65535 | 400 Qualquer nimero de outras
pulsos por subdivisoes diferentes das 15
revolugdo subdivisoes fixadas pelos
correspondente switches.
a
0 arquivo
padrdo no
driver
9 Resolucao do Leitura apenas 200-20000 | 4000 Leitura apenas
encoder
10 Erro de Tolerancia de erro | 40-65536 1000 | No caso de alguns alarmes de
rastreamento | de pulsos recebidos erro de rastreamento, este
do encoder pelo encoder problema pode ser resolvido
aumentando este valor.
11 Corrente de | unidade de 100mA 0-80 45 Valor da corrente destinada a

retengao de
malha aberta

magnetizagdo do eixo.
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12 Corrente de | unidade de 100mA 0-80 80 Valor da corrente destinada a
retencao de magnetizacao do eixo em pico.
pico de malha
fechada
13 | Filtro do tempo | unidade de 50us 0-600 30 Quanto maior o valor, mais
de resposta do suave o funcionamento do
comando de motor e o ruido, mas o tempo
pulso de atraso de rastreamento de
posi¢ao também aumenta.
14 | Nivel légicoda | Leitura apenas 0-1 1 Leitura apenas
entrada
“Enable”
15 | Nivel l6gico da Leitura apenas 0-1 0 Leitura apenas
saida “Fault”
16 Modo de 0-PUL/DIR 0-1 0 PUL/DIR ¢ pulso tnico
entrada de 1-CW/CCW CW/CCW pulso duplo
pulso
17 | Borda efetiva | 0-Borda de subida 0-1 0
de pulso 1-Borda de descida
18 Funcao da 0-Bit de término de 0-1 0 O padrao PEND ¢ o sinal de

saida “PEDN”

posi¢ao
1-Saida para
liberagao de freio

saida na posi¢do. Se
¢ necessario controlar o
dispositivo de freio, vocé pode
definir
este valor para 1 para controlar
a bobina de freio relevante.
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19 | Polaridade da | O - Quando o sinal 0-1 Leitura apenas
saida “PEND” [ PEND ¢ valido, o
optoacoplador ¢
ligado em nivel
logico alto.
1 - quando o sinal
PEND ¢ valido, o
optoacoplador ¢
ligado em nivel
logico baixo.

20 | Aceleracao da Pulsos/s"2 0~2"31-1 Aceleracao e desaceleracao
Word menos trapezoidal
significativa
(Low 16 bits)

21 | Aceleracao da Pulsos/s"2 0~2 "31-1 Aceleracao e desaceleracao

Word mais trapezoidal
significativa
(High 16 bits)
22 | Desaceleragao Pulsos/s"2 Aceleracdo e desaceleracao
da Word menos trapezoidal
significativa
(Low 16 bits)
23 | Desaceleragao Pulsos/s"2 Aceleracgdo e desaceleracao
da Word mais trapezoidal
significativa

(High 16 bits)
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24

Velocidade
minima 16 bits

Pulsos/s

-2/"31~2"3
1-1

A velocidade maxima que o
algoritmo trapezoidal de
aceleragdo/desaceleracao pode
ser alcangado. No modo de
operagdo continua, nimeros
positivos e negativos sao usados
para determinar a rotacao
positiva e negativa.

25

Velocidade
maxima 16 bits

Pulsos/s

A velocidade maxima que o
algoritmo trapezoidal de
aceleracao/desaceleracao pode
ser alcancada. No modo de
operacao continua, nimeros
positivos e negativos sao usados
para determinar a rotacao
positiva e negativa.

26

Numero total
de
pulsos para o
motor percorrer
word menos
significativa 16
bits

unidade em Pulsos

-2/"31~2"3
1-1

3200

O numero total de
pulsos continuos do algoritmo
trapezoidal
de aceleracao/desaceleracao. No
modo de operagao de
comprimento fixo(Fixed length),
niimeros positivos e negativos
sdo usados para determinar o
sentido.
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27 | Numero total | Unidade em Pulsos | -2"31~2"3 O numero total de
de 1-1 pulsos continuos do algoritmo
pulsos para o trapezoidal
motor percorrer de aceleracao/desaceleracdao. No
word menos modo de operagdo de
significativa 16 comprimento fixo(Fixed length),
bits niimeros positivos e negativos
determinam o sentido.
28 Instrugao do 0- Pulso e direcao 0-4
controle de 1- posicao,
movimento operagao de
comprimento fixo
2- velocidade,
operagdo continua
3- parada por
desaceleragao
,4- parada
imediata)
29 | Modo Posicao 0-Incremental 0-1 Valido no modo de posicao de
1-Absoluto comprimento fixo.O incremental
refere-se a posicao atual como
referéncia para cada curso. Modo
Absoluto leva o zero da primeira
circunferéncia como referéncia.
30 Posicao Pulsos, leitura

absoluta da
word menos
significativa 16
bits

apenas
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31 Posicao Pulsos, leitura
absoluta da apenas
word mais
significativa 16
bits
32 | Sinal de pulso | 1- Pulso interno foi 0-1 Leitura apenas, indicando o
interno enviado status atual do controle de
0-pulso interno nao movimento
foi enviado
33 Salvar Escreva o valor 0-1
parametros “1” e salve os
parametros na
EEPROM
34 | Restauracao de | Escreva “1” para 0-1

fabrica

restaurar aos
padrdes de fabrica

Padrao do cabo de comunicacio: cabo serial RS232 (para computador
desktop), o computador portatil precisa ser equipado com uma linha de
conversao USB para RS232.
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Em caso de duvidas, entre em contato conosco ou com nosso suporte técnico
para especificar o produto ideal para sua aplicacao!

WV OBR - Automagio

Joinville - SC

Rua Dona Francisca, 8.300
Sala 14 - CEP 89219-600
Perini Business Park

\ (47) 3435-4464

(O (47) 3419-6402
automacao@obr.com.br
www.obr.com.br



